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Descriptioii 

La pr^sente invention se rapporte au domaine technique general du 
machinisme agricole. Elle conceme plus pr^cisement une faucheuse agricole 
comportant : 

- au moins une unite de travail destinfe k couper un produit sur pied, 

- un dispositif de liaison destin6 k lier ladite au moins une unite de travail a 
un v6hicule moteur, lore du travail ledit dispositif de Uaison permet un 
deplacement transversal de ladite au moins une unite de travail par rapport 
k une direction d'avance de ladite feucheuse, et 

- un organe de manoeuvre destine a engendrer ledit d6placement transversal 
de ladite aii moins une unit6 de travail. 

Une telle faucheuse agricole est connue de I'homme du metier, notamment 
par le document FR-A-2 717 343. Ce document anterieur decrit un engin agricole 
constitue d'un vdhicule moteur et de trois unites de travail destinies a couper un 
produit sur pied, tel que de Therbe par exemple. Get engin agricole comporte:i)lus 
pr&is6ment une woM de travail frontale et deux unites de travail lat6iales. L'lmite 
de travail frontale est dispos6e devant ledit vehicule moteur. Les unites de travail 
lathes sont dispos6es quant k elles de part et d'autre d'un axe longitudinal iudit 
v6hicule moteur et en arriere de I'lmite de travail frontale. 

Chaque unit6 de travail lat6rale est U6q audit vehicule moteur au moyen 
d'articulations. Lors du travaU ces articulations permettent avautageusement aux 
unit6s de travail laterales de suivre les irregularit6s du sol. En efFet, les unites de 
travail laterales peuvent ainsi se ddplacer suivant une direction verticale 
independamment de la position dudit vehicule moteur. Lors du transport, ces 
articulations permettent de relever les unites de travail laterales par basculement 
de 90*'. 

Pour sa part, I'unit6 de travaU- frontale est li6e audit v6hicule moteui- au 
moyen d'un dispositif de levage. Ce dispositif de levage pei-met egalement un 
mouvement relatif suivant une direction sensiblement verticale de I'unit^ de 
ti^vail frontal par rapport audit v6hicule moteur. Lors du travail, ce mouvement 
relatif permet avantageusement a I'unit^ frontale de suivre les irr6gulaiit6s du sol. 
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Ce mouveraent relatif sensiblement vertical est 6galemeiit utilise pour obtenir une 
position de transport 

D'une manidre avantageuse, la disposition de ces trois unites de travail est 
teUe que la zone de travail de chaque unit6 lat6rale chevauche quelque peu la zone 
5 d6jk travaill^ de runit6 frontale. Ce chevauchement, appele surcoupe, des zones 
individueUes de travail constitue une marge de s^curite que I'on se fixe afin de 
garantir une coupe parfaite du produit sur l'int6gtalite de la zone de travail de 
rengin agricole. 

Or lorsqu'un tel engin agricole suit une trajectoire curviligne, la valeur de la 
10 surcoupe entie rumt6 de travail frontale et l'unit6 de tiavail laterale situ6e k 
I'int^rieure du virage tend naturellement a diminuer. Afin de conserver tout de 
m6me une surcoupe minimale malgre ce ph6nomdne, I'unit^ de travaU firontale 
decrite dans ce document ant^eur peut avantageusement atre d6plac6e 
transversalement par rapport h une direction d'avance du v^hicule moteur. Pour ce 

15 faire, le dispositif de levage comporte en sus des bielles dessinaut un 
parall61ogramme d^foimable suivant un plan horizontal. La deformation de ce 
paraU6Iogramme est assuree au moyen d'un verin. De plus dans ce document 
ant6rieur, le verin est aliment6 en fluide sous pression en fonction de I'orientation 
du volant de direction du v6hicule moteur. Ainsi la position tiansversale de runit6 

20 de ti-avail firontale est corrig6e automatiquement lors des toajectoires curviHgnes. 

Cependant il s'avdre que lorsqu'un tel engin agricole travaiUe sur un terrain 
en divers, la valeur de la surcoupe entre les unites de travaH tend a diminuer 
mSme lors de trajectoires rectilignes. En se deplapant transversalement a une 
pente, tout v6hicule tend en effet k se mettre en crabe c'est k dire que I'axe 

25 longitudinal du v61iicule s'incline quelque peu par rapport de la direction 
d'avance. A la lumidre de la figure 3, cette inclinaison engendre un d^calage entre 
la zone de coupe des unit6s de ti^vail lat^rales et la zone de coupe de l'unit6 de 
tiavail firontale, d'oii une modification de la surcoupe. Pour les engins agiicoles 
dont la distance enti-e les unites de travail lat6rales et l'unit6 de travail fi-ontale est 

30 relativement grande, la valeur de ce decalage peut atteindre voir d6passer la valeur 
de la surcoupe. Dans un tel cas de figure, I'engin agricole laissera deiriere lui des 
bandes de produit non coup6. La pr6sence de bandes de produit non coup6 
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necessite un passage suppl6mentaire de Tengin agricole, d'ou une perte de temps 
pour rutilisateur. 

Cette variation de la surcoupe lore du travail en d6vers se rencontre 
6galement lorsque le v^hicule moteur est li6 k une seule faucheuse, qu'elle soit de 
type portee ou de type trainee. Suiyant le sens de la pente, le mise en crabe du 
v6hicule porteur et/ou de la faucheuse trainee tend egalement k augmenter ou a 
diminuer la valeur de la surcoupe entre la zone travaillee par ce passage et la zone 
travaillee lors du passage pr6c6dent. Comme d6crit pr6c6demment, une diminution 
trop importante de la surcoupe peut entrainer Tapparition de bandes de produit 
coupe. De m&ne une augmentation trop importante de la surcoupe est 6galement 
un inconvenient car alors la largeur de travail de la faucheuse ne sera exploitee 
que partiellement, d'ou ime baisse de rendement. 

Le but de la presente invention est de garantir de maniero automatique' la 
surcoupe optimale d'une faucheuse agricole lots du travail en divers. ' 

A cet effet, la faucheuse selon la pr6sente invention est caTact6ris6e par le 
fait qu'elle comporte en sus un dispositif de pilotage destine k piloter I'organe cle 
manceuvre en fonction de I'angle de roulis de ladite faucheuse agricole, de 
maniere a maintenir une valeur optimale de surcoupe. 

Ainsi la position transversale de l'umt€ de travail par rapport au v6hicule 
moteur est modifi6e de maniere automatique en fonction du d6vers du terrain. Ce 
deplacement transversal de I'unit^ de travail pennet de compenser toute mise en 
crabe et par consequent de garantir une surcoupe optimale. 

D'autres caract&istiques de I'invention, a consid6rer separement ou dans 
toutes leurs combinaisons possibles, apparaitront encore dans la description 
suivante d'exemples de realisation non limitatife de Tinvention repr^sentes sur les 
dessins annexes sur lesquels : 

- la figure 1 repr6sente vu de dessus une faucheuse conforme k la pr6sente 
invention travaillant sur un terrain horizontal, 

- la figure 2 represente un agrandissement de la zone reperee II sur la figure 
1, 
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- la figure 3 represente la faucheuse de la figure 1 lore du travail en devers, 
le dispositif de pilotage n'^tant pas active de maniere k lepresenter I'^tat de 
la technique, 

- la figure 4 repr6sente la faucheuse de la figure 2 avec le dispositif de 
5 pilotage activ6, 

- la figure 5 represente de maniere schematique un dispositif de pilotage, 

- la figure 6 represente vu de dessus une autre faucheuse confonne k la 
pr6sente invention travaillant sur un terrain horizontal, 

- la figure 7 represente la faucheuse de la figure 6 lors du travail en devers 
1 0 avec le dispositif de pilotage activ6, et 

- la figure 8 repr6sCT.te la faucheuse de la figure 6 en position de transport. 
La figure 1 represente un premier exemple de realisation d*une faucheuse 

agricole (1) confonne a la presente invention. Ladite faucheuse (1) est attel6e k un 
v6hicule moteur (2) qui la tire suivant une direction et un sens d'avance indiqu6 

15 par la fldche (3). Dans la suite de la description, les notions suivantes "avant" et 
"arriere", "devant" et "derridre" sont d6finies par rapport au sens d'avance (3) et 
les notions "droite" et "gauche" sont definies en regardant ladite faucheuse (1) de 
I'arriere dans le sens d'avance (3). 

Dans ce premier exemple de realisation, ladite faucheuse (1) est une 

20 combinaison de trois unites de travail (4, 5, 6). D'une maniere plus precise, ladite 
faucheuse (1) comporte une unit6 de travail frontale (4) et deux unites de travail 
laterales (5, 6). A la lumiere de la figure 1 notamment, ladite unit6 de travail 
frontale (4) est dispos^e en avant dudit v6hicule moteur (2) et k cheval sur un axe 
longitudinal (7) de ce dernier. Lesdites unites de travail laterales (5, 6) sont par 
25 centre disposees de part et d' autre dudit axe longitudinal (7) et en artihre de ladite 
unite de ti-avail frontale (4). Afin d'obtenir une meilleure repartition des masses, 
lesdites unites de travail laterales (5, 6) sont avantageusement disposees deniere 
ledit vehicule moteur (2). 

D'une manidre connue de I'homme de I'art, chaque unite de travail (4, 5, 6) 
30 comporte un dispositif de coupe (8) destine k couper un produit sur pied tel que de 
I'herbe par exemple. Pour ce faire ledit dispositif de coupe (8) comporte k son tour 
au moins un organe de coupe (9) entraine en rotation autour d'un axe dirig6 vers le 



haut. La Vitesse de rotation rdativemen. 6Ievte, approximativemen, 3000 ,ou« 
p^te. audit cgax^ dc coupe (9) pennet , oe dernier de couper par i„.pact 
ledrt prodmt sur pied. A titre d'exemple noa limitatif. les diapositifs de coupe (8) 
lepresentea sur le. figures comporteo, chacun huit organes de coupe (9) disposds 
5 survant une Ugne. Chaque unit* de travail (4. 5. 6) peut aiosi couper sur uue 
argeur de trois metres envi„>n. D'une maoi^ ^galeuaeu. co«.ue de rhonune de 
1 art. chaque uuit^ de travail (4. 5, 6) peu. en sus comporter un dispositif de 
tauten^ destine , acc^lte Ic sdchage du produi, coup, et/ou ua dispositif de 
d^ose 6^ , calibrer 1-audain fo™a par ,e produit unc fois coup6. De tela 
10 d.spos..ft de traitemen, et de d^e n'ou. pas «6 repr&.n,& ^ur les figures De 
meme les dements de transmission destiufe , entntoer lesdites uni,6s de t^vai, 
(4. 5, 6) 4 partir des prises de force dudit v6hicule moteur (2) 6tant largement 

connus de I'homine de I'art ces ^Tem*.nto *^ 

c 1 «in, ces elements de transmission n'ont pas ete 

represents sur les figures. 
15 Dans ce premier exemple de realisation, ladite feucheuse (1) conxporte un 

pr^orer dispositif de liaison (10) destin. 4 Uer ladite uni.6 de travail f™ntale.{4) 

audxt vehK^le moteur (2). D-une n^^ p,.^«eUe, ledit prenner ^^^^^ 
'.-on (10) p^e, lors du travail 4 ladite unit, de tntvaii frontal (4) de suivre les 
ur^ulan^ du sol ind6pendanunent de la position dudit v^Mcule ntoteur (2). Pour 

^tton sensrblenrent vertical et un mouvemeut de rouBs entre ladite unit, de 
.n>™d frontale (4) et .edit vihicule n.„teur (2). D-une .g^enreut 
pref.rent.eUe. ledit prender dispositif de Laison (10) pemte, lors du tlvail de 
r^orter a„ moins une partie du poids de ladite unite de tn^ail frontale (4) sur ledit 
25 vcucule moteur (2). Bn .^san. ainsi ,a p^ession au sol exerCe par ladite unite 
de ^vat froaal (4). on dinunue notanunent Teffort de to.ction n&essaire pour 
deplacer ladrte &ucheuse ag.ico.e (I). Pour :*Uiser ces diff..entes fonctions. ledit 
P^er d.spositif de Uaison (10) comporte 4 titre d'exen^ie un s^ de bielles 

30 air '^'^ -^'^ '-^0^ ^ >-r 

30 agencenreut .tant connus de rbonune de I'art. ledit pten^er dispositif de liaison 
(10) ne sera pas d^crit d'avantage. 
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Dans ce premier exemple de rdalisation, ladite faucheuse (1) comporte 
egalement un deuxidme dispositif de liaison (11) destin6 a Her lesdites unites de 
travaU lat6rales (5, 6) audit v6hicule moteur (2). A la lumidre notamment des 
figures 1 et 2, chaque unite de travail lat6rale (5, 6) est li6e a une extr^mite d'un 
5 bras support respectif (12) au moyen d'une premiere articulation (13) d'axe dirige 
suivant la direction d'avance (3). L'autre extremite dudit bras support (12) est H6e 
a un chassis (14) au moyen d'une deuxidme articulation (15) d'axe 6galemeiit 
dirig^ suivant ladite direction d'avance (3) et au moyen d'une troisidme 
articulation (16) d'axe dirige vers le haut. Pour sa part, ledit chassis (14) est U6 
1 0 audit v6hicule moteur (2). 

D'une maniere pr6ferentielle, I'axe de ladite deuxidme articulation (15) et 
I'axe de ladite troisieme articulation (16) sont concourants. De m6me, I'axe de 
ladite premiere articulation (13) et I'axe de ladite deuxi^jme articulation (15) sont 
avantageusement paraUdles. Ainsi ladite premiere et ladite deuxidme articulations 
15 (13, 15) permettent a ladite unit6 de travail laterale coirespondante (5, 6) de suivre 
les irregularity du terrain ind^pendamment de la position dudit vehicule moteur 
(2). Ladites troisieme articulation (1 6) permet pour sa part k ladite unite de travail 
laterale correspondante (5, 6) de s'esquiver vers I'ani^re en cas de rencontre avec 
un obstacle. 

20 D'une mambre connue de I'homme de I'art, ledit deuxidme dispositif de 

liaison (11) comporte en sus des moyens pour reporter au moins une partie du 
■poids desdites umt6s de travail Iat6rales (5, 6) sur ledit chassis (14) done sur ledit 
v6hicule moteur (2). II est egalement pr6vu des organes moteurs pour amener par 
pivotement autour de ladite deuxieme articulation (15) lesdites unites de travail 

25 laterales (5, 6) d'une position de travail sensiblement horizontale a une position de 
transport sensiblement verticale et inversement. Ces diff6rents 616ments dtant 
largement connus, ils ne seront done pas d6crits d'avantage. 

Dans ce premier exemple de realisation, ledit deuxidme dispositif de liaison 
(11) permet lors du travail un deplacement transversal desdites unites de travail 

30 lat6rales (5, 6) par rapport k un axe longitudinal (7) dudit vehicule moteur (2). 
Pour ce faire et a la lumiere de la figure 2, ledit chassis (14) comporte une partie 
avant (14a) he audit vehicule moteur (2) et une partie anidre (14b) lide audits bras 



»^ sent d-une part . iadite pa^e avant (.4a) « d>aj , .L^^ 
parfc a..ere (14b) au raoy^ d-articulatio. d'a^e ^ ,e haL J^^ 
^ b.enes (H) ^en. a^. ^ ^ 

5 ^^^~«'a«f<Je.3<U. panic ani^(Hb) pa, .pp<«,.adi.epa«.eavl 
(14) „ ^ directicn .ransversale. Pour d6fonner ,e ...drilate. ^ ^ 

led. to^e de n^^uwe (18) est r^alis. au moyen d'uu .6nn l^yOr^^asl 

10 ":^^°'''"*"'''-'''-^'-*''''---a4a)Lwp^ 

0 lad.,, pan^e an^ere (14b) au d-artioula«oos d^axe dMg. ve. ,e haut D une 

pr^^n^., ledl. (IS) est ua v^rin . double effet 1,-aUn.entaZ 
aud. Venn (18) en flulde sou. p.e.sion s-effeotue . parti, d'uue po...pe ^2 
s»rled,tv«hiculemo«ur(2)etaumoyendecondui,es 
15 ftuchr" '"P""-- de la p.*seate invemion. 

ri^Teir ? - .us u. disposi^. de pilo..e (20) des«.^ . 

iic;;'^ " ~ '''' - - - - 

Dans re«»pk dea^Uisation -P^ente sche^atiquement a la figu« 5 ledit 
2^t.f de pUo.«e (20) co..porte . oe. e.e. u. cap.u. (21) peLettai^t 
20 ^ ^ , d'i„oli.«.ison de ladi. aucbeuse (1 

It. d- , ' ™' - « <-»^ (21) Peut a^re r^alis. au 

(20) co..,orte .gale^ent 

oapteu^ (21). Led.. d.spos.tif de pilotage (20) comporte eu sus ua disWbuteux 

itt Sir::: ^ " ^^^^^ 

moteur (2). Ud.t d.strtbu,eur hyd.^q„e (23) pen.». en fonotiou des o«b^ 
..ounes pa, lad..e unit, de oonnnande (22) ^ ^ ^ 

™ led.t v^Hn (18). Ainsi lo«,„e ledit v«.cu.e n,o.eu. (2) t^vail J I 

rentree ou la sorbe de la tige dudit v6rin HR^ 

.™..ve.alen.en..esdites».i..dLvaU,at:lS). ' "^'''^ 
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D'une maniere pr6f6rentielle, ledit dispositif de pilotage (20) comporte en 
outre un moyen de detection (24) pour informer ladite umt6 de commande (22) 
lorsque lesdites unites de travail laterales (5, 6) ont atteint une position centrale, 
c'est a dire lorsque lesdites unites de travail laterales (5, 6) sont dispos6es 
5 symetriquement de part et d'autre dudit axe longitudinal (7). Ainsi ledit dispositif 
de pilotage (20) est capable de recentrer automatiquement lesdites unites de travail 
laterales (5, 6) lorsque ledit v6hicule moteur (2) evolue k nouveau sur un terrain 
horizontal. Dans ce premier exemple de realisation, un tel recentrage automatique 
desdites unites de travail laterales (5, 6) est egalement avantageux pour la mise en 
10 position de transport de ladite faucheuse (1). 

A titre d'exemple, un tel moyen de detection (24) pent etre realist par un 
contacteur fix6 a I'une desdites parties (14a, 14b) de chassis (14) et palpant I'autre 
desdites parties (14a, 14b). Ce contacteur transmet alors un signal a ladite unit6 de 
commande (22) lorsque lesdites unites de travail laterales (5, 6) ont atteint ladite 
15 position centrale. 

Cette fonction de recentrage peut Egalement etre r6alisee au moyen d'un 
verin comportant deux tiges ind6pendantes. D'une manidre connue de I'homme du 
metier, un tel verin est capable de definir au moins trois positions distinctes. Une 
position r6tractte, une position interm6diaire et une position deploy6e. Avec un tel 
20 verin et un distributeur adequat (23), ledit dispositif de pilotage (20) est capable de 
recentrer lesdites unites de travail lathes (5, 6) sans faire appel audit moyen de 
d6tection (24). 

D'une manifere avantageuse ladite unit6 de commande (22) determine, pour 
chaque valeur de Tangle de roulis, la valeur optimale du d6placement transversal k 

25 donner auxdites umt6s de travail laterales (5, 6). A cet effet, ledit moyen de 
detection (24) est de preference realise par \m capteur de position informant en 
permanence ladite unite de commande (22) de la position relative de ladite partie 
avant (14a) par rapport k ladite partie anidre (14b) du chassis (14). Ainsi ladite 
unite de commande (22) agit de maniere adequate sur ledit distributeur (23) tant 

30 que la valeur indiqu6e par ledit capteur de position ne correspond pas au 
d6placement optimal d6tennin6. 
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A Utre d-«emple. ledit .^placement optimal peut 6tre ddfmi con>me 
une fonction continue de I'angle de roulis. Dans un autre exemple de realisation 
ledtt d^placement transversal optimal peut toe d^fini de n«ni&« discontinue' 
Anas, pour diff&ents sauils atteints par I'angle de roulis. une valeur sp6cifique est 

5 ^««^conunedeplacementoptin.al.Onpeutega]ementutiliserm,econ*inaison 
de ces deux manitei. de d^tenniner ledlt diplacement optimal. 

Ladite ftucheuse (1) selon la prfeente invention fonctionne de la mani&e 
smvante. 

•'°ri«>'>M. lesdites unitfe de txavail lat&ales (5. 6) sont 
) dtsposfes sym^niquemen, de part et d'antte de I'axe longitudinal (7) dudit 
vehicule nroteur (2). A la lunn^ des figures 1 et 2. cette disposition est telle cue 
la zone de travail de cheque unit* de travail latfcde (5. 6) chevaudre quelque peu 
la zone d«4 travafflfe par ladite »ute de travail frontale (4). Ce ohevauchement 
appele surcoupe (19), des zones individueUes de travail constitue une ma«e di 
s&urit. que Pon se fee afin de garantir une coupe parfeite du produit sur 
1 mtegraht* de la zone de travail de ladite ftucheuse (1). A litre indicatif la valeur 
d une teUe surconpe est de I'ordre de 250 milllmilrBs. 

Sur un tenain en divers, c'est 4 dire lorsque ledit vehicule moteur (2) se 
d^lace transvet^alemen, i une pente connne represents aux figu,^ 3 et 4 ledit 
vehrcule nroteur (2) a tendance , ghsser vers ,e has de la pente. Ainsr Men 

Z T r '"^^ ""^'"'^ -'^-^ -oteur 

(2) suachne par rappon 4 udite direction d'avance (3). H en r^sulte une 

dnnnrunon de ladite surcoupe (19) entre ladite unite de travail ftontale (4) ct l-une 

d^drtes unites de travail laterale (5. 6). A U. lunnete de la figure 3 qui represente 

I tot de la technique, il peut aind atxiver que la valeur de ladite surcoupe (19) 

passe ^ dessous d'un seuil nnnimal et ™an.e,qu-elle devienne nuUe. Dans de J 

cas et d une nnaniere inacceptable pour rutilisateur, ladite feucheuse agricole (1) 

^serait derri^re eUe des bandes de produit non coupe. Pour ewter ceto. i 

unuere de la figure 4 et selon la presente invention, ledit dispositif de pUotage 

20) CO— e ledit organe de „«u.„nvre (18) afin de deplacer .ransve.a.enr»t 

lesdrtes unrtes de travail laterales (5. S>. Ainsi d-nne naaniere entierentent 
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automatique, ledit dispositif de pilotage (20) est capable de maintemr line valeur 
optimale de surcoupe (19) lors du travail en devers. 

D'une maniere pr6f(6rentielle, et a la lumiere de la figure 2 notamment, 
lesdites bielles (17) liant ladite partie avant (14a) et ladite partie arriere (14b) du 
5 chassis (14) forment avantageusement un trapeze convergeant vers I'avant. Ainsi 
tout d6placement transversal desdites unites de travail laterales (5, 6) 
s'accompagne egalement d'un pivotement autour d'un axe dirige vers le haut 
Cette combinaison des mouvements de translation et de pivotement augmente 
avantageusement I'amplitude de variation de la surcoupe (19). 
10 D'une maniere 6galement pr6f6rentielle, ledit capteur (21) permet en sus de 

mesurer I'angle de lacet dudit v6hicule moteur (2). Ledit dispositif de pilotage 
(20) est ainsi capable de determiner le rayon de courbure de la trajectoire prise par 
ledit vehicule moteur (2) et de corriger la position desdites unites de travail 
lat6rales (5, 6) en cons6quence. De ce fait, la valeur de la surcoupe (19) est 
15 maintenue optimale meme lors de trajectoire curviligne effectu6e sur un terrain 
horizontal. A titre d'exemple non limitatif, un tel capteur (21) est realise au moyen 
d'une centrale a inertie. 

Dans le premier exemple de r6aMsatipn represente sur les figures 1 k 4, ladite 
faucheuse (1) est une combinaison de trois unit6s de travail (4, 5, 6). Cependant la 
20 pr6sente invention s' applique egalement aux faucheuses, non repr6sent6es, 
comportant une unite de travail fi-ontale (4) et une seule unite de travail lat6rale 
(6), toutes deux port6es par un vehicule moteur (2). 

Les figures 6 a 8 repr6sentent, suivant la mSme vue que pour les figures 1 k 
4, un deuxidme exemple de r6alisation d'une faucheuse conforme a la pr6sente 
25 invention. Cette faucheuse (101) comporte un certain nombre d'616ments qui ont 
ete decrits precedemment. Ces elements garderont par cons6quent le mSme 
num6ro de repere et ne seront pas d6crits une nouvelle fois. Elle comporte 
6galement un certain nombre d'616ments qui sont comparables h des 616ments de 
ladite faucheuse (1) d6crits pr6c6demment Ces a^ments seront affect^s du meme 
30 num6ro de repere que ces 616ments comparables de ladite faucheuse (1) mais 
augment6 de 100. lis ne seront d6crits que si cela s'avfere n6cessaire. 
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Ainsi ladite feucheuse (101) comporte une umtt de travail frontale (4) 
dispose en avant dudit v^hicule moteur (2) et 4 cheval snr »n axe longitudinal (7) 
de ce dernier. Ladite unit* de ttavaU frontale (4) est semblable ceUe dfcrit dans le 
premrer exemple de r&Iisation. Udite faucheuse (101) con^ ^galement une 
5 umt6 de travaU lat&ale (106). Ladite .unif6 de travail lat^e (106) est life audit 
veUcule moteur (2) au moyen d'nn dispositif de Baison (111). 

Dans ce deuxiime exemple de r&Usation, ladite unit^ de travail lat6rale 
(106) est du type trainee. D'nne maniere conmie, ledit dispositif de liaison (111) 
comporte done un cMssis (25), nn timon (28) et une tSte d'attelage (30). Ainsi h la 
10 hmn&e des figures 6 k 8, ladite unit6 de tmvail lat^rale (106) est life audit cMssis 
(25) au moyen d'mie suspension (26) comme de rhomme du metier. Ladite 
suspension (26) pennet avantageusement i ladite unit6 de travail lat&ale (lOS) de 
smvre les irrigularitfe du sol indipendamment de la position dudit cMssiS (25) 
Ladrte suspension (26) permet ^galement de reporter au moins une partie drfpoids 
15 de ladite unite de travail laterale (106) sur ledit cMssis (25). Ledit chSssfi (25) 
repose sur le sol. au travaU comme au transport, au moyen de deux roues (27) 
L-une des extr&nl,6s dudit timon (28) est Bfe audit chassis (25) an moyen d'une 
articulation (29) d'axe dirigd vers le haut L'autre extr6mit« dudit timon (28) est 
life 4 ladite tate d'attelage (30) au moyen d'une autre articulation (31) d'axe 
20 6galement dixig6 vers le haut. Po«. sa part. ladite t6te d'attelage (30) est destinfe 4 
are Irer audit vehicule moteur (2). n est ^galement pr^vu m, organe de manceuvre 
(118) permettant de pivoter ledit timon (28) par rapport audit ch&sis (25) autom- 
de ladite articulation (29). A la lumi^ des figures 6 4 8, ledit organe da 
nmceuvre (llg) est r6alis6 au moyen d'un virin hydraulique (118) dont les 
25 extrtoit«s sont Hfes d'une part audit timon (28) et d'auire part audit chassis (25) 
au moyen d'articulations d'axe dirig^ vers le haut. D'une manite prtf&ortieUe 
ledit v6rin (118) est un v«n 4 double effet L'alimentation dudit v6rin (118) eri 
flmde sous pression s'effectue 4 partir d'une pompe prfeente sur ledit vSncule 
moteur (2) et au moyen de conduites. 
30 Lorsque ladite feuoheuse (101) etre factfe par ledit v6hicule moteur (2) 

ledit dispositif de liaison (111) ainsi constihr. pennet un deplaoemenr transversal' 
de ladite unit6 de travail Iat6rale (106). En effet 4 la lumiere de la figure 8 le 



12 

raccourcissement dudit verm (118) permet de positionner ladite imite de travail 
lat6rale (16) dans le prolongement dudit v6hicule moteur (2). Cette position est 
utilisee notamment lors du transport sur la voie publique. Par contre un 
allongement dudit verin (118) permet de positionnement ladite unite de travail 

5 lat6rale (106) en position de travail telle que representee sur les figuies 6 et 7. 

D'une mani^re particuli^rement avantageuse, ladite faucheuse (101) 
comporte 6galement un dispositif de pilotage (20) semblable a celui d6crit dans le 
premier exemple de realisation. Tout comme pour le premier exemple de 
realisation, ledit dispositif de pilotage (20) agit automatiquement sur ledit verin 

10 (1 18) de maniere a garantir une surcoupe minimale (19) lors du travail en devers 
notamment. 

Dans ce deuxieme exemple de realisation^ ledit moyen de detection (24) 
detecte cette fois la position angulaire dudit timon (28) par rapport audit chassis 
(25) autour de ladite articijlation (29). Cette position angulaire dudit timon (28) 

15 permet de determiner la position transversale de ladite unite de travail (106). Ledit 
moyen de detection (24) permet ainsi audit dispositif de pilotage (20) de replacer 
ladite fauchense (101) selon la position de la figure 6 lorsque ledit vehicule 
moteur (2) 6volue k nouveau sur un terrain horizontal. 

Les faucheuses agricoles (1 ; 101) qui viennent d'etre d6crites ne sont que 

20 des exemples de realisation qui ne sauraient en aucun cas limiter le domaine de 
protection defini par les revendications suivantes. 

Ainsi ladite faucheuse (1 ; 101) ne comporte pas obligatoirement une unite 
de travail (4) disposee en avant dudit v6hicule moteur (2). Dans ce cas, ladite 
surcoupe (19) est mesur6e a partir de la zone coup6e lors du passage precedent 

25 De meme, ledit dispositif de pilotage (20) pent tres bien ne pas contenir ledit 

capteur (21) destin6 a mesurer Tangle de roulis de ladite faucheuse (1 ; 101). En 
effet selon un autre exemple de realisation, Tinfonnation concemant Tangle de 
roulis de ladite faucheuse (1 ; 101) peut provenir d'un capteur deja present sur 
ledit vehicule moteur (2). 

30 
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Revendications 

1 . Faucheuse agricole comportant : 

- au moins una unite de travail (4 ^ • i n<^ ^^^^ ' i 

travau 5 , 1 06) destmee k couper un produit sur 

pied, 

-un dispositif de liaison (10, 11 ; 111) destin6 k Uer ladite au moins une 
uml« de travail (4, 5, 6 ; 106) ^ un v^hicule moteur (2), lors du travail ledit 
dispositif de liaison (10, 11 ; 111) pennet un deplacement transversal de 
ladite au moins une unite de travaH (4, 5, 6 ; 106) par lapport i une 
direction d'avance (3) de ladite faucheuse (1 ; 101), et 
- un organe de manoeuvre (18 ; 118) destin6 k eng^drer ledit deplacement 

transversal de ladite au moins une unit6 de travail (4, 5, 6 ; 106), 
caracterisee par le fait que ladite faucheuse (1 ; loVcomporte en sus mi 
dispositif de pilotage (20) destin6 k piloter ledit organe de manoeuvre (18 ; 
. 1 1 8) en fonction de Tangle de roulis de ladite faucheuse agricole 0. ; m)[ 
de maniere ^ maintenir une valeur optimale de surcoupe (19). 

2. Faucheuse selon la revendication 1, caracterisee par le fait que ledit 
dispositif de liaison (11) comporte mie partie avant (14a) destinee a 6tre hee 
audit vehicule motem- (2) et mie partie arri^re (14b) a laqueUe est U^e ladite 
au moms mie miit6 de travail (5, 6), ladite partie avant (14a) et ladite partie 
am^e (14b) sont h6es I'mie a I'autre au moyen de bielles (17) d^finissant mi 
quadrilatdre defonnable. 

3. Faucheuse selon la revendication 2, caractirisie par le fait que lesdites 
bieUes (17) d^finissent un trapse convergeant vers I'avant. 

4. Faucheuse selon la revendication 2 ou 3, caracterisie par le fait que ladite 
partie amdre (14b) supporte deux unites de travail (5, 6). 

Faucheuse selon IW quelconque des revendications 2 k 4, caracterisie par 
lefau que ledit organe de manoeuvre (18) est H6 d'mie part a ladite partie 
avant (14a) et d'autre part k ladite partie aniere (14b). 
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6. Faucheuse selon la revendication 1, caracterisee par le fait que ledit 
dispositif de liaison (111) comporte un cMssis (25) reposant sur le sol au 
moyen de roues (27) et auquel est liee ladite iinite de travail (106), une tete 
5 d'attelage (30) destinee a etre li6e audit v6hicule moteur (2), et un timon (28) 

. Ii6 k chacune de ces extremites d'une part audit chassis (25) et d' autre part a 
ladite t6te d'attelage (30) au moyen d'une articulation respective (29, 31) 
d'axe dirige vers le haut 

10 7. Faucheuse selon la revendication 6, caracterisee par le fait que ledit organe 
de manoeuvre (118) est lie d'une part audit chassis (25) et d' autre part audit 
timon (28). 

8. Faucheuse selon Tune quelconque des revendications 1 a 7, caracterisee par 
15 le fait ^w'elle comporte en sus une unite de travail frontale (4) disposee en 

avant dudit v6hicule moteur (2), ladite au moins une unit6 de travail (5, 6 ; 
106) 6tant dispos6e en arridre dudit vehicule moteur (2). 

9. Faucheuse selon Tune quelconque des revendications 1 a 8, caracterisee par 
20 le fait que ledit dispositif de pilotage (20) comporte un capteur (21) destine a 

mesurer Tangle de roulis de ladite faucheuse (1 ; 101), une unite de 
commande (22), et un distributeur (23) destine a agir sur ledit organe de 
manoeuvre (18 ; 118). 

25 10. Faucheuse selon la revendication 9, caracterisie par le fait que ledit capteur 
(21) permet en sus de mesurer Tangle de lacet dudit vehicule moteur (2). 

1 L Faucheuse selon la revendication 9 ou 10, caracterisee par le fait que ledit 
dispositif de pilotage (20) comporte en sus un moyen de d6tection (24) 
30 destin6 a informer ladite unite de commande (22) lorsque ladite au moins 

une xmite de travail (5, 6 ; 106) a atteint une position centrale. 
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Faucheuse selon la revendication 11, caracterisee par le fait que ledit moyen 
de detection (24) est im capteur de position destiQe a mesurer la position 
transvejsale de ladite au moins une umt6 de travaU (5, 6 ; 106) par rapport 
audit vehicule moteur (2). 
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